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東海地震に備えた小型レスキューロボットの検討 
A Survey on Trends of Rescue Robots for Tokai Earthquake. 
見崎 大悟☆ 
Daigo Misaki 
Abstract: Japan is an earthquake-prone country. Tokai Earthquake of magnitude 8 is predicted in wide Pacific 
Ocean side in Japan. Our University is located in center of this area. The rescue robots of different types are 
proposed, to searching for survivors quickly in the collapsed buildings. However, we can come to conclusions, 
that many of the proposed rescue robots are not so easy to manufacture, they are not movable or mobile enough 
to server in broad area such as disaster area of Tokai earthquake, and also they are too large and expensive. 
Considering all problems, we develop the micro rescue robots which matched the features of earthquake 
disaster. These micro rescue robots which have a simple locomotion mechanism and IR sensor module or CCD 
camera have been developed to identif' survivor position under collapsed buildings. The basic experiments of 
automatic navigation and remote control navigation to the human are carried out with simple on-off motor 
switching. The simple design layout results is not only light weight robots but also allowing employment of a 
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2. 1 東海地震の特徴（2)- (5) 
日本列島付近では 4つのプレートが相互に接し，それら
の境界で日本海溝,相模トラフ,南海トラフが形成されて
いる．太平洋プレートは毎年西に約 10 cm, フィリピン海












いわゆる遠州地域は過去 1854 年に発生した安政東海地震 













遠州灘で 3'-7m 程度，伊豆半島南部で 5m程度,伊豆半島

















しており，マグニチュード 8 以上の地震が発生した場合， 
静岡県内で最大 1000k 肩の範囲が液状化，建物倒壊数は 
13 万棟以上，要救助者数は 2 万 8 千人以上と予測され， 
これに対する推計被害総額は 26 兆円と予測されている． 
また静岡県内には富士川河口断層帯という断層が存在す
る．この断層帯は富士川河口から富士山南西山麗にかけて 











たライフラインの復旧についても最低 1 ケ月以上の期間 
を要すると予測されており，これら被害による避難民の数
は最大 119 万人，1ケ月後でも 56 万人が避難所での生活
を余儀なくされると予測されている． 




源地の地盤は主に第1種地盤，第 2種地盤，第 3種地盤の 
3つに分けられる．表1のように袋井市は第 2 種及び第 3 
種地盤が静岡県全体から比べ多いことがわかる．特に地震
に弱い第3種地盤が県全体では 2％であるのに対し，新袋











表 1 静岡県内の地盤状況 
面積 第1種地盤 第2種地盤 第3種地盤 
静岡県 7713.9ktT 63.1 34.9 2.0 
旧袋井市 80. 12k吋 2.9 70.4 26.7 
旧浅羽町 28.46km 0 73.5 26.5 






震度 5強 6弱 6強 7 
静岡県 5.0 74.4 18.9 1.7 
旧袋井市 0 20.7 55.8 23.5 
旧浅羽町 0 24.1 43.9 32.0 
旧2市町平均 0 22.4 49.95 27.75 




































































































































3. 2 小型レスキューロボットの検討例 













































(a）前進時 	 （b）前進時 
F 】振動モータの遠心カ 
FsinO 】振動モータの移動方向に対して垂直方向の分力 









，弘ロ 	 ボタン量油× 7 






























































































2回ずつ行なった．センサの範囲内である 1[m], 3[m］では 
100％探索に成功した．しかし，最大有効距離の 5 [m］では
約90％に下がってしまった，被災者探索の軌跡をセンサの









目．．直 	 人間【恒員，, 	 嚇 人． 奪 ス，ート 
ロボットの人，，の’亀回 
同実験条件 	 回探素時の口ボットの誘導軌跡 
図13 探索実験の結果（自律誘導） 
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